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Abstract of EP1 103821 



Surveillance and monitoring systems often cover 
large areas and need to be selective concerning 
the objects tracked and the information stored, 
and to ignore small unimportant objects without 
bothering the monitoring center. An intelligent 
monitoring system includes a tracking camera (3) 
operating in conjunction with a swiveling device 
for swiveling the tracking camera under the 
control of a control device (computer) (4) for 
driving the swiveling device in dependence of the 
ascertained spatial position of a detected object, 
so that the tracking devices follows the detected 
object. 
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(54) Uberwachungsanlage 

(57) Dje vorllegende Erfindung betrifft eine Oberwa- 
chungsanlage zur Uberwachung von Raumen und Er- 
fassung sich darin bewegender Objekte. Die Uberwa- 
chungsanlage zeichnet sich erfindungsgemaB aus 
durch eine stereoskopische Kamera zur Erfassung ste- 
reoskopischer Bilder des uberwachten Raumes, eine 



Verfolgungskamera, eine Schwenkvorrichtung zum 
Schwenken der Verfolgungskamera, einer Einrichtung 
zur Bestimmung der Raumposition des erfaBten Ob- 
jekts aus den stereoskopischen Bildern und eine Steu- 
ereinrichtung zur Ansteuerung der Schwenkvorrichtung 
in Abhangigkeit der erfaBten Raumposition derart, daB 
die Verfolgungskamera das erfaBte Objekt verfolgt. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Uber- 
wachungsanlage zur Uberwachung eines Raumes, ins- 
besondere zur Erfassung von Fremdobjekten in dem s 
uberwachten Raum. Der uberwachte Raum kann so- 
wohl ein Innenraum als auch ein vorgegebener Raum 
in Freilichtumgebungen sein. 

[0002] Mit Hilfe derartiger Uberwachungsaniagen 
werden z. B. Grundstucke oder Firmengelande video- 10 
uberwacht. In den uberwachten Raum eindringende 
Objekte, insbesondere Menschen, werden von der 
Uberwachungsanlage erfaBt und auf einem Uberwa- 
chungsbildschirm angezeigt, urn entsprechende 
MaBnahmen veranlassen zu konnen. Ein Problem be- is 
steht hierbei zum Teil darin, da8 auch groBe Areale mit 
moglichst wenig Kameras uberwacht werden sollen, an- 
dererseits erfaBte Objekte moglichst aus der Nahe zu 
sehen sein sollen. Ein weiteres Problem besteht darin, 
daB in der Uberwachungszentrale nur interessierende 20 
Objekte angezeigt und/oder gespeichert werden sollen, 
wahrend z.B. kleine Eindringlinge wie Mause und der- 
gleichen nicht weiter beachtet werden sollen und die 
Oberwachungszentrale hiermit am besten gar nicht be- 
lastigt wird. 25 
[0003] Der vorliegenden Erfindung liegt daher die 
Aufgabe zugrunde, eine intelligente Uberwachungsan- 
lage zu schaffen, die die Nachteile aus dem Stand der 
Technik bekannter Anlagen vermeidet. Insbesondere 
soli mit einfachen Mitteln eine prazise und zuverlassige 30 
Uberwachung der entsprechenden Areale erreicht wer- 
den. 

[0004] Gelost wird diese Aufgabe erfindungsgemaB 
durch eine Uberwachungsanlage mit einer stereoskopi- 
schen Kamera zur Erfassung stereoskopischer Bilder 35 
des uberwachten Raumes, einer Verfolgungskamera, 
einer Schwenkvorrichtung zum Schwenken der Verfol- 
gungskamera, einer Einrichtung zur Bestimmung der 
Raumposition des erfaBten Objekts aus den stereosko- 
pischen Bildern und einer Steuereinrichtung zur An- *o 
steuerung der Schwenkvorrichtung in Abhangigkeit der 
erfaBten Raumposition derart, daB die Verfolgungska- 
mera das erfaBte Objekt verfolgt. 
[0005] Mit Hilfe der stereoskopischen Kamera wird 
das jeweilige Areal standig uberwacht, eindringende 45 
Objekte werden detektiert und die Raumposition des je- 
weiligen erfaBten Objekts wird automatisch bestimmt. 
Die ermittelte Raumposition dient zur automatischen 
Navigation der Verfolgungskamera auf das Objekt. Die 
Stereokamera liefert in zeitlichen Abstanden neue Bil- so 
der, die automatische Steuerung der Verfolgungskame- 
ra erfolgt mit jedem Bild, so daB das sich bewegende 
Objekt von der Kamera verfolgt wird. Die erfindungsge- 
maBe Anordnung der Kameras uberwacht ein Areal luk- 
kenlos durch die statische stereoskopische Kamera, er- 55 
faBt alle Situationsanderungen automatisch und lost die 
detektierten bewegten Objekte raumlich auf. Die Verfol- 
gung und gegebenenfalls die Identifikation bewegter 



Objekte erfolgt mit Hilfe der Verfolgungskamera. 
[0006] Die Uberwachungsanlage sieht erstmals vor, 
aufgrund der Strukturanordnung der Videokameras die 
dritte Dimension eines zu uberwachenden Areals pas- 
siv, d.h. ohne aktive Exposition von z.B. Laser- oder Ra- 
darsensorik zu uberwachen. 

[0007] In Weiterbildung der Erfindung wird die GroBe 
des erfaBten Objekts bestimmt. Dies kann durch Aus- 
wertung der stereoskopischen Bilder und/oder der von 
der Verfolgungskamera erzeugten Bilder bewerkstelligt 
werden. In Abhangigkeit der bestimmten GroBe sowie 
dem Abstand des erfaBten Objektes von der Verfol- 
gungskamera wird dessen Brennweite eingesteilt, so 
daB ein Bild des erfaBten Objektes im Detail erhalten 
wird und eine Identifikation des erfaBten Objektes mog- 
lich ist. Die Verfolgungskamera besitzt hierzu eine 
Zoom-Einrichtung zur Brennweiteneinstellung, die von 
der Steuereinrichtung der Uberwachungsanlage ent- 
sprechend angesteuert wird. Dies besitzt den Vorteil, 
daB auch bei groBen uberwachten Arealen mit Hilfe we- 
niger Kameras die jeweiligen Objekte im Detail erfaBt 
werden konnen. 

[0008] In vorteilhafter Weise wird bei der Uberwa- 
chungsanlage die Bewegungsgeschwindigkeit des je- 
weils erfaBten Objekts bestimmt und bei der Ansteue- 
rung der Verfolgungskamera berucksichtigt. Die 
Schwenkgeschwindigkeit, mit der die Verfolgungska- 
mera verschwenkt wird und/oder das Zoomen der Ver- 
folgungskamera kann in Abhangigkeit der bestimmten 
Bewegungsgeschwindigkeit des erfaBten Objekts ge- 
steuert werden. Hierdurch kann zuverlassig erreicht 
werden, daB das erfaBte Objekt stets groBflachig mit der 
Verfolgungskamera erfaBt wird. 
[0009] Insbesondere sind bei der Uberwachungsan- 
lage eine Mehrzahl von stereoskopischen Kameras und 
diesen zugeordneten Verfolgungskameras vorgese- 
hen, wobei die uberwachten Raume einander erganzen 
und/oder sich uberschneiden. Das insgesamt uber- 
wachte Areal wird also in mehrere Sektoren zu uberwa- 
chender Raume aufgeteilt, die jeweils von einer Kame- 
raanordnungs-Einheit bestehend aus einer stereosko- 
pischen Kamera und einer oder mehrerer dieser zuge- 
ordneter Verfolgungskameras besteht. Zum einen kon- 
nen hierdurch auch sehr groBe Areale mit der erforder- 
lichen Genauigkeit, zum anderen auch Areale, die nicht 
von einem einzigen Punkt aus einsehbar sind, uber- 
wacht werden. 

[0010] Insbesondere zeichnet sich die Uberwa- 
chungsanlage dadurch aus, daB die stereoskopischen 
Kameras und Verfolgungskameras untereinander durch 
ein dezentrales, neuronales Netz verknupft sind. Den 
verschiedenen stereoskopischen Kameras und diesen 
zugeordneten Verfolgungskameras ist jeweils eine se- 
parate Steuereinrichtung zugeordnet, die miteinander 
verknupft sind. Die jeweiligen Uberwachungseinheiten, 
d.h. die jeweiligen stereoskopischen Kameras, die die- 
sen zugeordneten Verfolgungskameras, Steuer- und 
Auswerteeinrichtungen bilden jeweils lemfahige Daten- 
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trager bzw. Knotenpunkte, die von in anderen Einheiten 
durchlaufenden Routinen lernen konnen. Die Informa- 
tionen, die von einer Oberwachungseinheit uber ein er- 
faBtes Objekt gewonnen wurden, konnen von den an- 
deren Oberwachungseinheiten genutzt werden. 
[001 1 ] Durch das dezentrale, neuronale Netz mit dem 
die Kameras untereinander verknupft sind, konnen die 
Biiddaten-lnformationen dezentrai verarbeitet und, 
ohne uber eine Datenverarbeitungszentrale gehen zu 
mussen, vor Ort ausgewertet werden, urn das Zentra- 
len-Personal nicht mit unerwunschten Falschalarmen 
zu belastigen. 

[0012] Insbesondere ist das neuronale Netzt derart 
ausgebiidet, daB Bilddaten einer stereoskopischen Ka- 
mera und/oder einer Verfolgungskamera an eine 
nachstgelegene stereoskopische Kamera und/oder 
Verfolgungskamera weitergegeben werden. Der Begriff 
"Bilddaten" ist hierbei umfassend zu verstehen, neben 
den eigentlichen Bilddaten per se sind damit auch dar- 
aus gewonnene Informationen wie GroBe, Raumpositi- 
on und Geschwindigkeit des erfaBten Objekts gemeint. 
Die Auswahl der jeweils nachstgelegenen Kamera, an 
die die Bilddaten ubergeben werden, erfolgt vorzugs- 
weise in Abhangigkeit der Bewegungsrichtung des er- 
faBten Objekts ebenfalls dezentrai. 
[0013] Durch die dezentrale Ubergabe der Bilddaten 
an die jeweils nachstliegende Kamera konnen betracht- 
liche Vorteile erreicht werden. Zum einen wird ein un- 
wirtschaftlicher Weg zu einer Zentraie vermieden, es 
wird verhindert, daB widerspruchliche informationen 
von mehreren Seiten an einen Zentralrechner geian- 
gen. Zum anderen werden die anfanglichen Detektions- 
und Adaptionsroutinen eingespart, wenn ein erfaBtes 
Objekt in einen neuen Uberwachungsbereich wandert. 
Die Videosensorik der nachsten Kamera muB nicht neu 
lernen und sich einstellen, die Anpassung der System- 
parameter kann bereits aufgrund der Daten, die im vor- 
hergehenden Abschnitt erfaBt bzw. bestimmt wurden, 
erfolgen, wenn das erfaBte Objekt in einen neuen Uber- 
wachungsbereich eindringt. Die Uberwachung kann 
dementsprechend schneller, luckenlos und zuverlassig 
bewerkstelligt werden. 

[0014] Die Anordnung der stereoskopischen Kame- 
ras kann verschieden getroffen, insbesondere an die 
Gegebenheiten des zu uberwachenden Areals ange- 
paBt sein. GemaB einer bevorzugten Ausfuhrung der 
Erfindung konnen benachbarte stereoskopische Kame- 
ras, d.h. die Kameras, die aneinander angrenzende 
Oberwachungsraume beobachten, nebeneinander in 
zueinander parallelen Richtungen ausgerichtet sein. 
[0015] GemaB einer bevorzugten Ausfuhrung der Er- 
findung konnen benachbarte stereoskopische Kameras 
zueinander entgegengerichtet angeordnet sein. Die ge- 
nannten Anordnungen der stereoskopischen Kameras 
konnen auch miteinander kombiniert werden. 
[001 6] Urn eine zuverlassige und fehlerfreie Objekter- 
fassung zu erreichen, wird die Schwenkbewegung der 
jeweiligen Verfolgungskamera derart gesteuert, daB ih- 



re Geschwindigkeit etwa der jeweiligen Bildauswer- 
tungsrate entspricht, mit der die Bilder der zugehorigen 
stereoskopischen Kamera ausgewertet werden. Diese 
kann funf Bilder pro Sekunde betragen. 
5 [001 7] GemaB einer bevorzugten Ausfuhrung der Er- 
findung sind die Steuereinrichtung, die Einrichtung zur 
Bestimmung der Raumposition, die Einrichtung zur Be- 
stimmung der GroBe des erfaBten Objekts und die Ein- 
richtung zur Bestimmung der Geschwindigkeit des er- 
10 faBten Objekts als Rechner und darin geladene Soft- 
ware ausgebiidet. Jeder Oberwachungseinheit beste- 
hend aus einer stereoskopischen Kamera und einer 
bzw. mehrerer dieser zugeordneten Verfolgungskame- 
ras ist also ein Computer zugeordnet, der als Industrie- 
's PC mit Festplatte, Anzeige- und Bedienperipherie sowie 
Betriebssystem in wetterfester Einhausung ausgebiidet 
sein kann und mit Hilfe der entsprechenden Software 
die zuvor beschriebenen Funktionen verwirkiicht. 
[001 8] in Weiterbildung der Erfindung ist an der liber- 
ie wachungsanlage eine Benutzerschnittstelle vorgese- 
hen, uber die der Endanwender die Verfolgungsstrate- 
gie, nach der erfaBte Objekte von den Verfolgungska- 
meras verfolgt werden, spezifizieren kann. Diese Ver- 
folgungsstrategien konnen gegebenenfalls von dem 
25 Endanwender selbst zusammengestellt und als Steue- 
rungsmodus in die Oberwachungsanlage eingegeben 
werden. Vorzugsweise konnen bereits mehrere Steue- 
rungsmodi in der Steuereinrichtung abgespeichertsein, 
aus denen der Endanwender lediglich den ihm passend 
30 erscheinenden auszuwahlen braucht Verschiedene 
Steuerungsmodi konnen vorgesehen sein. Ein bevor- 
zugter Steuerungsmodus besteht darin, daB jedes be- 
wegte Objekt durch die Verfolgungskamera erfaBt wird, 
wobei gegebenenfalls zwischen den bewegten Objek- 
35 ten sprunghaft hin und her geschaiten wird. Eine weitere 
bevorzugte Ausfuhrungsform besteht darin, daB die 
Verfolgung jeweils eines Objektes in Abhangigkeit von 
der GroBe, Geschwindigkeit, Bewegungsrichtung und/ 
oder Entfernung gestaltet wird. Bei gleichen Parame- 
40 tern wird gegebenenfalls nach dem zuvor beschriebe- 
nen Steuerungsmodus vorgegangen oder es wird das 
erste detektierte Objekt verfolgt, solange es sich im 
Sichtbereich der jeweiligen Stereokamera befindet. 
[0019] ZweckmaBigerweise umfaBt jede der Steuer- 
45 einrichtungen einen Speicher, urn die relevanten Bilder 
und/oder Videosequenzen zu archivieren. 
[0020] Urn stets eine ausreichende Visibilitat des 
uberwachten Raumes zu erreichen, sind Beleuchtungs- 
mittel vorgesehen, mit Hilfe derer der uberwachte Raum 
so beleuchtet werden kann. Insbesondere sind diese Be- 
leuchtungsmittel derart ausgebiidet, daB sie keine Netz- 
frequenz bedingten Helligkeitsschwankungen erzeu- 
gen, die einer zuverlassigen Objekterfassung abtraglich 
waren. 

55 [0021] Die Erfindung wird nachfolgend von Ausfuh- 
rungsbeispielen und zugehoriger Zeichnungen naher 
erlautert. In den Zeichnungen zeigen: 
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Fig. 1 eine schematische Darstellung einer einzel- 
nen Uberwachungseinheit einer Uberwa- 
chungsanlage mit einer stereoskopischen 
Kamera, einer Verfolgungskamera und einem 
Steuer- und Auswerterechner gemaB einer 
bevorzugten Ausfuhrung der Erfindung, 

Fig. 2 eine schematische Darstellung zweier neben- 
einander geschalteter Uberwachungseinhei- 
ten, die einen Ausschnitt aus einem Netzwerk 
solcher Uberwachungseinheiten einer llber- 
wachungsanlage gemaB einer bevorzugten 
Ausfuhrung der Erfindung bilden, und 

Fig. 3 eine schematische Ansicht zweier Uberwa- 
chungseinheiten, die einander entgegenge- 
richtet angeordnet sind und einen Teil eines 
Netzwerks solcher Uberwachungseinheiten 
bilden, gemaB einer bevorzugten Ausfuhrung 
einer erfindungsgemaBen Uberwachungsan- 
lage. 

[0022] Fig. 1 zeigt eine Uberwachungseinheit 1 , die 
aus einer stereoskopischen Kamera 2, einer Verfol- 
gungskamera 3 sowie einem Computer 4 besteht, der 
als Auswerte- und Steuereinrichtung dient. Die gesamte 
Uberwachungsanlage besteht aus einer Mehrzahl sol- 
cher Oberwachungseinheiten 1 , die einander erganzen 
und miteinander netzwerkartig verknupft sind, wie noch 
erlautert wird. Gegebenenfalls, z.B. bei Oberwachung 
nur kleinerer Raurne, kann die Uberwachungsanlage 
auch aus nur einer solchen Oberwachungseinheit be- 
stehen. 

[0023] Die stereoskopische Kamera 2 besteht aus 
zwei stereoskopischen Kamerapaaren 2a und 2b und 
uberwacht permanent einen Raum 5. Die stereoskopi- 
sche Kamera ist hierzu ortsfest und unbeweglich mon- 
tiert, wobei die Befestigung ausreichend stabil ausge- 
bildet ist, urn eine Dejustage infolge von Umwelteinflus- 
sen wie starkem Wind zu verhindern. ZweckmaBiger- 
weise ist eine nicht naher dargestellte Schutzvorrich- 
tung gegen Diebstahl, Demontage und Verschmutzung 
der Frontscheibe des Kameraschutzgehauses vorgese- 
hen. 

[0024] Die Verfolgungskamera 3 ist auf einem nicht 
naher dargestellten Schwenk/Neigekopf mehrachsig 
schwenkbar angeordnet. Der Schwenk-/Neigekopf 
selbst ist ortsfest, so daB die Anordnung der stereosko- 
pischen Kamera 2 und der Verfolgungskamera 3 relativ 
zueinander - von den mogiichen Schwenkbewegungen 
der Verfolgungskamera 3 abgesehen - nach dem Auf- 
bau der Anlage stets dieselbe ist. Durch eine ausrei- 
chend stabile Lagerung der Verfolgungskamera 3 ist ei- 
ne Dejustage durch Sturm und dergleichen verhindert. 
Ebenso ist auch fur die Verfolgungskamera 3 eine nicht 
naher dargestellte Schutzvorrichtung vorgesehen, die 
diese gegen Diebstahl, Demontage und Verschmut- 
zung der Frontscheibe des Kameraschutzgehauses 



schutzt. 

[0025] Die Verfolgungskamera 3 kann eine soge- 
nannte CCD-Kamera sein, sie besitzt vorteilhafterweise 
eine Zoom-Einrichtung zur Veranderung Ihrer Brenn- 

5 weite. Die Zoom-Einrichtung enthalt einen entsprechen- 
den motorisierten Antrieb, der von dem Computer 4 aus 
ansteuerbar ist. Zum Verschwenken der Verfolgungska- 
mera 3 ist ein nicht naher dargestellter Schwenkantrieb 
vorgesehen, der die Verfolgungskamera 3 mehrachsig 

10 verschwenken kann und ebenfalls von dem Computer 
4 ansteuerbar ist. 

[0026] Der Computer 4 ist sowohl mit der stereosko- 
pischen Kamera 2 als auch mit der Verfolgungskamera 
3 uber entsprechende Datenleitungen 6 und 7 verbun- 

15 den. Es kann auch eine Funkverbindung, insbesondere 
ein Funkmodem zur Datenubertragung vorgesehen 
sein. Die Steuerung der Verfolgungskamera 3 durch 
den Computer 4 erfolgt uber eine serielle Schnittstelle. 
[0027] Der Computer 4 kann als Industrie-PC mit in- 

20 terner Festplatte, Anzeige- und Bedienperipherie und 
einer wetterfesten Einhausung ausgebildet sein und mit 
einem geeigneten netzwerkfahigen Betriebssystem 
versehen sein. Ferner ist im Computer 4 Software ge- 
speichert, mit Hilfe derer eine Systemkalibrierung und 

25 -konfigurierung ermoglicht wird und die Bewegungsde- 
tektion, die Steuerung der Verfolgungskamera 3 und die 
Bildarchivierung sowie -visualisierung bewerkstelligt 
werden kann. 

[0028] Mit Hilfe der stereoskopischen Kamera 2 wird 

30 der uberwachte Raum 5 in stereoskopische Bilder ab- 
gebildet. Die entsprechenden Bilddaten werden dem 
Computer 4 zugefuhrt, der aus den stereoskopischen 
Bildern sich bewegende Objekte in dem Raum 5 detek- 
tiert, die jeweilige Raumposition dieser Objekte, ihre 

35 reale GroBe und Bewegungsgeschwindigkeit automa- 
tisch bestimmt. Mit Hilfe der ermittelten Raumposition 
steuert der Computer 4 die Verfolgungskamera 3 derart, 
daB sie auf das jeweilige Objekt gerichtet ist und diesem 
in seiner Bewegung folgt. Die von der Verfolgungska- 

40 mera 3 gelieferten Bilddaten werden ebenfalls dem 
Computer 4 zugefuhrt, der gegebenenfalls die erfaBten 
Objekte identifiziert. Wird ein erfaBtes Objekt von dem 
Rechner 4 als relevant identifiziert, ist es beispielsweise 
ein in den uberwachten Raum 5 eingedrungener 

45 Mensch, dann werden die entsprechenden Bilddaten, 
die mit der Verfolgungskamera 3 erfaBt werden, abge- 
speichert und archiviert und/oder auf einen Uberwa- 
chungsmonitor gegeben, der z.B. von Sicherheits- 
dienst-Personal uberwacht wird. 

50 [0029] Die Erfassung eines Objekts im Raum 5 durch 
die stereoskopische Kamera 2 kann verschiedenartig 
bewerkstelligt werden, beispielsweise konnen zeitlich 
aufeinanderfolgende Bilder miteinander verglichen wer- 
den, so daB sich bewegende Objekte zu identifizieren 

55 sind. 

[0030] In besonders vorteilhafter Weise sind mehrere 
solcher an sich autarken Uberwachungseinheiten 1 zu 
einem neuronalen Netzwerk zusammengeschaltet. Fig. 
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2 zeigt hierbei die Anordnung zweier Oberwachungsein- 
heiten 1, die jeweiis entsprechend der in Fig. 1 gezeig- 
ten Konfiguration ausgebildet sind, so daB fur entspre- 
chende Bauteile dieselben Bezugsziffern verwendet 
worden sind. Es versteht sich, daB die Oberwachungs- 5 
anlage aus mehr als zwei Oberwachungseinheiten 1 be- 
stehen kann, die in Fig. 2 nur ausschnittsweise gezeigt 
sind. 

[0031] GemaB Fig. 2 sind die Oberwachungseinhei- . 
ten 1 nebeneinander angeordnet und in parallelen Rich- 10 
tungen gleichsinnig miteinander ausgerichtet, d.h. die 
uberwachten Raume 5 liegen nebeneinander und die 
zugehorigen stereoskopischen Kameras 2 blicken in 
dieselbe Richtung. 

[0032] GemaB Fig. 3 kann die Anordnung der stereo- is 
skopischen Kameras entgegengesetztgetroffen sein, d. 
h. die stereoskopische Kameras blicken in entgegenge- 
setzte Richtungen und sind einander versetzt gegen- 
uberliegend angeordnet (vgl. Fig. 3). Auch hier ist jeder 
der stereoskopischen Kameras 2 eine Verfoigungska- 20 
mera 3 zugeordnet. 

[0033] Die Oberwachungseinheiten 1 , die nebenein- 
anderliegende Raume 5 beobachten, sind miteinander 
uber Datenleitungen 8 verkniipft, die ais Funkieitungen 
ausgebildet sein konnen. Dazwischengeschaltet ist ein 25 
Steuerrechner 9, der die Datenubergabe zwischen den 
verschiedenen Oberwachungseinheiten 1 steuert und 
fur die Umschaltung zwischen den einzeinen Oberwa- 
chungseinheiten 1 sorgt. Gegebenenfalls kann ein soi- 
cher Steuerrechner fur eine Vielzahl von Oberwa- 30 
chungseinheiten 1 vorgesehen sein. ZweckmaBiger- 
weise ist die Vernetzung jedoch ganzlich dezentral or- 
ganisiert, d.h. zwischen jeweiis benachbarte Oberwa- 
chungseinheiten 1 ist ein separater Steuerrechner 9 ge- 
schaltet. 35 
[0034] Mit Hilfe des Steuerrechners 9 werden Bildda- 
ten und daraus gewonnene Informationen wie Raumpo- 
sition, GroBe und Geschwindigkeiteines in einem uber- 
wachten Raum 5 erfaBten Objekts in Abhangigkeit der 
Bewegungsrichtung dieses Objekts an die nachstlie- 40 
gende Oberwachungseinheit 1 weitergegeben, wenn 
bzw. kurz bevor das entsprechende Objekt die Sekto- 
rengrenze uberschreitet und von dem einen uberwach- 
ten Raum 5 in den nachsten uberwachten Raum 5 
wechseit. Die verschiedenen Oberwachungseinheiten 1 45 
lernen also voneinander, die Informationen, die von ei- 
ner Oberwachungseinheit 1 gewonnen wurden, werden 
inanderen Oberwachungseinheiten 1 weiterverarbeitet. 
Hierdurch wird insbesondere die gesamte Anlage 
schneller, bei Oberschreiten einer Sektorengrenze so 
braucht die Sensorik der nachsten Oberwachungsein- 
heit 1 nicht mehr mit der Erfassung des Objekts von vor- 
ne beginnen, die Einstellungen beispielsweise der Ver- 
folgungskamera 3 konnen bereits vorher aufgrund der 
in der vorhergehenden Oberwachungseinheit 1 bereits 55 
gewonnenen Daten vorgenommen werden. 



Patentansprtiche 

1. Oberwachungsanlage mit einer stereoskopischen 
Kamera (2) zur Erfassung stereoskopischer Bilder 
eines uberwachten Raumes (5), einer Verfolgungs- 
kamera (3), einer Schwenkvorrichtung zum 
Schwenken der Verfolgungskamera, einer Einrich- 
tung zur Bestimmung der Raumposition eines er- 
faBten Objekts aus den stereoskopischen Bildern 
und einer Steuereinrichtung (4) zur Ansteuerung 
der Schwenkvorrichtung in Abhangigkeit der 
erfaBten Raumposition derart, daB die Verfolgungs- 
kamera (3) das erfaBte Objekt verfolgt. 

2. Oberwachungsanlage nach dem vorhergehenden 
Anspruch, wobei die Verfolgungskamera (3) eine 
Zoom-Einrichtung zur Brennweiteneinstellung auf- 
weist, eine Einrichtung zur Bestimmung der GroBe 
des erfaBten Objekts vorgesehen ist und die Steu- 
ereinrichtung (4) die Zoom-Einrichtung in Abhan- 
gigkeit der bestimmten GroBe und/oder Raumposi- 
tion des erfaBten Objekts ansteuert. 

3. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, wobei eine Einrichtung zur Be- 
stimmung der Bewegungsgeschwindigkeit des er- 
faBten Objekts vorgesehen ist, und die Steuerein- 
richtung (4) die Verfolgungskamera (3) in Abhan- 
gigkeit der bestimmten Bewegungsgeschwindigkeit 
ansteuert. 

4. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, wobei eine Mehrzahl von ste- 
reoskopischen Kameras (2) und diesen zugeordne- 
ten Verfolgungskameras (3) vorgesehen sind, wo- 
bei vorzugsweise die stereoskopischen Kameras 
(2) derart angeordnet sind, daB die von diesen 
uberwachten Raume (5) einander erganzen und/ 
Oder sich uberschneiden. 

5. Oberwachungsanlage nach dem vorhergehenden 
Anspruch, wobei die stereoskopischen Kameras (2) 
und Verfolgungskameras (3) untereinander durch 
ein dezentrales, neuronales Netz verkniipft sind. 

6. Oberwachungsanlage nach einem der beiden vor- 
hergehenden Anspruche, wobei verschiedenen 
stereoskopischen Kameras (2) und diesen zuge- 
ordneten Verfolgungskameras (3) jeweiis eine se- 
parate Steuereinrichtung (4) zugeordnet ist, die mit- 
einander verkniipft sind. 

7. Oberwachungsanlage nach einem der beiden vor- 
hergehenden Anspruche, wobei das neuronale 
Netz derart ausgebildet ist, daB Bilddaten einer ste- 
reoskopischen Kamera (2) und/oder einer Verfol- 
gungskamera (3) an eine nachstgelegene stereo- 
skopische Kamera (2) und/oder Verfolgungskame- 
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ra (3) In Abhangigkeit der Bewegungsrichtung des 
erfaBten Objekts weitergegeben werden. 

8. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, wobei ein Paar benachbarte 5 
stereoskopische Kameras (2) nebeneinander in zu~ 
einander parallelen Richtungen ausgerichtet sind. 

9. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, wobei ein Paar benachbarte io 
stereoskopische Kameras gegenuberliegend und 
zueinander entgegengerichtet angeordnet sind. 

10. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, wobei Beleuchtungsmittel zur is 
Beleuchtung des iiberwachten Raumes (5) vorge- 
sehen sind, die frei von Helligkeitsschwankungen 
sind. 

11. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 20 
henden Anspruche, wobei eine Verfolgungskame- 
ra-Schwenkgeschwindigkeit derart gesteuert ist, 
daB sie einer Bildauswerterate bei der Auswertung 
der stereoskopischen Bilder entspricht. 

12. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 
henden Anspruche, wobei die Steuereinrichtung, 
die Einrichtung zur Bestimmung der Raumposition 
des erfaBten Objekts, die Einrichtung zur Bestim- 
mung der GroBe des erfaBten Objekts und/oder die 30 
Einrichtung zur Bestimmung der Bewegungsge- 
schwindigkeit des erfaBten Objekts als Rechner 
und darin geladene Software ausgebildet sind. 

13. Oberwachungsanlage nach einem der vorherge- 35 
henden Anspruche, wobei eine Benutzerschnitt- 
stelle zur Spezifizierung eines Verfoigungsmodus 
vorgesehen ist. 
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(54) Uberwachungsanlage 

(57) Die vorliegende Erfindung betrifft eine Oberwa- 
chungsanlage zur Uberwachung von Raumen und Er- 
fassung sich darin bewegender Objekte. Die Uberwa- 
chungsanlage zeichnet sich erfindungsgemaB aus 
durch eine stereoskopische Kamera zur Erfassung ste- 
reoskopischer Bilder des uberwachten Raumes, eine 
Verfolgungskamera, eine Schwenkvorrichtung zum 
Schwenken der Verfolgungskamera, einer Einrichtung 
zur Bestirnrnung der Raumposition des erfaBten Ob- 
jekts aus den stereoskopischen Bildern und eine Steu- 
ereinrichtung zur Ansteuerung der Schwenkvorrichtung 
in Abhangigkeit der erfaBten Raumposition derart, daB 
die Verfolgungskamera das erfaBte Objekt verfolgt. 
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